In this research an equilibrium point of a Wheeled Inverted Pendulum (WIP) running on an inclined road is derived and validated by some experiments. Generally, The WIP has stable and unstable equilibrium point. Only unstable equilibrium point is interested in the research. To keep the WIP on the unstable equilibrium point, the WIP is consistently controlled. A controller for the WIP needs a reference state for the equilibrium point. The reference state can be obtained by studying an equilibrium point of the WIP. This research is deriving dynamic equations of the WIP running on the inclined road and equilibrium of it based on statics. Several experiments are carried out to show the validation of the equilibrium point.
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한편, 몸체의 질량중심에 대한 모멘트 평형방 정식은 다음과 같이 구성된다. 
제어기 선정
θ                   = +       −       −       x (19) 이 때, 상태변수 0 0 [ ] T x x θ θ = x 로 설정되 었으며, 경사각도 0 α = , 외력K = − − − − (20) 엔코더와 자이로 센서로부터 구체적으로 얻어 진 0 ( ) x Rφ = , 0 ( ) x Rφ = , θ , θ 에 (20)의 이득과 PWM 이득이 적용된 값이 모터로 출력된다. 실험 시에는 모터의 구동력이 차륜까지 전달되는 경로 에 마찰 등 다양한 외란이 존재하므로 시행오차를 통해서 제어이득은 수동으로 재조절되었다.
